(19) 



(12) 



(43) VerOffentlichungstag: 

24.06.1998 Patentblatt 1998/26 



Europdisches Patentamt 
European Patent Office 
Office europ^en des brevets (11) EP 0 849 201 A1 

europAische patentanmeldung 

(51) int. Cl. 6 : B65H 19/12, B65H 23/02 



(21) Anmeldenummer: 97121911.8 

(22) Anmeldetag: 12.12.1997 



(84) 


Benannte Vertragsstaaten: 


(71) AnmeWer: 




AT BE CH DE DK ES Fl FR GB GR IE IT LI LU MC 


KOENIG & BAUER-ALBERT 




NL PT SE 


AKTIENGESELLSCHAFT 




Benannte Erstreckungsstaaten: 


97080 WQrzburg(DE) 




AL LT LV MK RO SI 








(72) Erfinder: Vorwerk, Franz Josef 


(30) 


Priorrtat: 21.12.1996 DE 19653802 


97276 Margetshdchheim (DE) 


(54) 


Verfahren zum Lageerfassen und Posttionieren einer Vorratsbahnrolle 
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Bei einem Verfahren zum sertiichen Lageerfas- 


gemessen und ausgewertet. 



sen wird sowohi die Rollenstarke (i) als auch der jewei- 
lige seitliche Abstand (f,g) zum Rollenwechsler 
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1 EPO 

Bescfireibung 

Die Erfindung betrrfft ein Verfahren zum Lageerfas- 
sen und Positionieren einer Vorratsbahnrolle entspre- 
chend dem Oberbegriff des Anspruches 1 . 

Es ist allgemein bekanrrt, bei Rollenwechselvor- 
gangen an Rollenrotationsdruckmaschinen Vorratspa- 
pierbahnrollen automatisch zu wechseln, wobei 
Abtastelemente zum PrOfen der Anwesenhelt Oder 
Lage von Papierbahnvorratsrollen verwendet werden. 

Die WO 89/08598 beschreibt einen Rollenwechs- 
ler, bei dem eine Vorratsbahnrolle zwischen zwei Trag- 
armen des Rollenwechslers mitt els zweier Sensoren 
und einem FGrderwagen zentrisch positioniert wind. 

Die JP-A-04-341444 zeigt eine einem Rollen- 
wechsler zugeordnete Positioniervonrichtung. Diese 
Posriioniervorrichtung weist in Seitengestellen angeord- 
nete Abstandssensoren auf. 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein Ver- 
fahren zum seitiichen Lageerfassen und Positionieren 
einer Vorratsbahnrolle in einem Rollenwechsler zu 
schaffen. 

Diese Aufgabe wird erfindungsgemaB durch die 
Merkmale des Anspruches 1 gelOst. 

Die mit der Erfindung erzielbaren Vorteile bestehen 
insbesondere darin, daB ein stufenloses Messen der 
Entfernung der Vorratsbahnrolle von einem Fixpunkt 
aus erfolgt, so daB ein genaues seitliches Positionieren 
der Vorratsbahnrolle ermoglicht wird. Damit ist es mog- 
lich, Vorratsbahnrollen unterschiedlicher Breite auch 
auBermittig auf eine vorwahlbare Position zu Positionie- 
ren. 

Ein Ausfuhrungsbeisptel der Erfindung ist in der 
Zeichnung dargestelH und wird nachfolgend naher 
beschrieben. 

Es zeigen 

Fig. 1 eine Draufsicht auf eine schematische Dar- 
stellung einer Anordnung zum seitiichen 
Lageerfassen und Positionieren einer Vor- 
ratsbahnrolle; 

Fig. 2 einen Schnitt II - II nach Fig. 1 ; 

Fig. 3 einen Prinzipschaltplan zur Anordnung nach 
Fig. 1 und 2. 

Ein Rollenwechsler 1 , fur z. B. eine Rollenrotations- 
druckmaschine, besteht aus zwei Seitengestellen 2; 3. 
zwischen welchen eine antreibbare Welle 4 gelagert ist. 
Auf der Welle 4 sind in einem axialen Abstand versteil- 
bare Tragarme 6; 7 angeordnet. Die Tragarme 6; 7 sind 
jeweils als zweiarmige Hebel ausgebildet und weisen 
an ihren Enden 8, 9; 1 1 , 12 jeweils Spannkonen 13 zur 
Aufnahme von Vorratsbahnrollen 14; 16, z. B. Vorrats- 
papierbahnrollen auf. Die Spannkonen 13 werden 
zumindest jeweils an einem Ende 8, 9 des Hebelarmes 
6 angetrieben. 
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Vor dem Rollenwechsler 12 befindet sich eine z. B. 
mittels Radern 15 auf Schienen 17; 18 angeordnete, in 
seitengestellparalleler Richtung A zwischen die Seiten- 
gestelle 2; 3 des Rollenwechslers 1 und zurOck verfahr- 
5 bare Transporteinheit 19. Diese Transporteinheit 19 ist 
z. B. so ausgebildet, daB sie einen Qber ein unterfluri- 
ges, in wellenparalleler Richtung B bewegbares FOrder- 
system 21 zugefOhrten FOrderwagen 22 aufnimmt. 
Das FOrdersystem 21 kann z. B. aus verschiede- 
io nen, jeweils separat angetriebenen, endlosen Rollen- 
kettensystemen 20; 24 bestehen - in Fig. 1 und Fig. 3 
symbolisch dargestellt und in Fig. 2 nicht gezeigt. Das 
Rollenkettensystem 24 befindet sich auf der Transport- 
einheit 19. Dabei ist der FOrderwagen 22 jeweils mittels 
15 Radern 28 in C-profilartigen FOhrungen 37; 38 in Rich- 
tung B hin- und herbewegbar. Der FOrderwagen 22 und 
die Vorratsbahnrolle 1 4 sowie eine Rotationsachse 40 
der Vorratsbahnrolle 14 befindet sich in Position C, d. h. 
auf der Transporteinheit 19, jedoch auch noch mittels 
20 gefederter Mitnehmer 39; 41 im Eingriff mit dem Rollen- 
kettertsystem 24 (Fig. 2 und 3). 

An dem schienennahen Ende des Seitengestells 2; 
3 befinden sich direkt oder annahernd direkt gegen- 
Oberliegende Abtastelemente in Form von Sensoren, z. 
26 B. Laserstrahl- oder Ultraschallsensoren 26; 27. Die 
Uftraschallsensoren 26; 27 sind uber Leitungen mit 
einer speicherprogrammierbaren Steuerung 29 verbun- 
den. Die speicherprogrammierbare Steuerung 29 ist 
sowohl mit einem Maschinenleitstand 31 und einer Ein- 
30 gabe 32 als auch mit einem Antriebsregler 33 fur einen 
Motor 23 des Rollenkettensystems 24 verbunden. 

An der Transporteinheit 19 befestigt. befindet sich 
ein Initiator 35, weicher das Erreichen der Maschinen- 
mitte oder einer anderen vorwahlbaren Position des 
35 Fdrderwagens 22 auf der Transporteinheit 19 meldet. 
Dieser Initiator 35 ist ebenfalls mit der speicherpro- 
grammierbaren Steuerung 29 verbunden. 

Die Wirkungsweise der Anordnung ist wie nachfol- 
gend beschrieben. Oberdas FOrdersystem 21 - in Fig. 2 
40 nicht dargestellt - wird ein FOrderwagen 22 mit einer 
darauf befindlichen Vorratsbahnrolle 14 quer B zur 
Bahnlauf richtung A bis auf die Transporteinheit 19 in 
Lage C gefflrdert. Dabei wird der FOrderwagen 22 etwa 
mittig auf die Transporteinheit 19 verbracht, was durch 
4$ den Sensor 35 detektiert wird. Nachfolgend wird die 
Transporteinheit 19 in Richtung A zum Rollenwechsler 1 
verfahren, bis der Umfang 42 der Vorratsbahnrolle 14 in 
den Bereich der Ultraschallsensoren 26; 27 gelangt - 
strichpunktierte Position D (Fig. 2; in Fig. 1 ist nur die 
so Rotationsachse 40 der Vorratsbahnrolle 1 4 in Position D 
gezeigt). Dieses Verfahren kann ebenfalls mittels eines 
Fdrdersystems, z. B. eines nichtdargestelHen Linearan- 
triebes, z. B. einer Gewindespindel erfolgen. In der 
strichpunktierten Position D wird ein reenter und linker 
55 Abstand f; g zu den ihnen zugewandten Seitenf lachen 
34; 36 der Vorratsbahnrolle 14 gemessen. Diese MeB- 
werte werden unter Beachtung von vorgegebenen Tole- 
ranzwerten mitdenen in die speicherprogmrnrnierbaren 



2 



EP 0 849 201 A1 



Steuerung 29 eingegebenen Sollwerten verglichen. 
Dabei Kann auch die Breite i der Vorratsbahnrolle 14 
ermtttert wend en. 

Wind z. B. eine auBerhalb des Toleranzbereiches 
liegende Breite i der Vorratsbahnrolle 14 festgestellt, so s 
wind eine Fehlermeldung, z. B. Warnsignal ausgege- 
ben, deren Ursachen z. B. manuell beseitigt werden, 
Stimmt z. B. die Breite i der Vorratsbahnrolle 14 mit den 
vorgegebenen Sollwerten uberein, so wird die seitltche 
Istlage f; g der Vorratsbahnrolle 14 erfaBt. Dabei ist es w 
moglich, da 6 die seittichen Sollabstande der Vorrats- 
bahnrolle 14 unterschiedlich sind. 

Dabei kann beispielsweise eine Vorratsbahnrolle 
14 auch auBermittig positioniert werden, d. h. die bei- 
den Sollwerte fur den rechten und linken Abstand der 75 
Vorratsbahnrolle 14 von den Sensoren 26; 27 unter- 
scheiden sich vorzugsweise um eine Breite eines Viel- 
faches einer viertelbreiten Vorratsbahnrolle 14 (d. h. ein 
Betrag einer Drfferenz von Sollwerten fur den rechten 
und linken Abstand f; g ist groBer oder gleich einer 20 
Breite einer Viertelbahn). Dabei kann wahtweise ein 
Sollwert fQr den rechten und linken seitlichen Abstand f; 
g maschinenspezifisch vorgegeben und der zweite 
zugeordnete Sollwert auf die Breite der Vorratsbahn- 
rolle 14 angepaBt sein. 25 

Dies ist z. B. dann der Fall, wenn eine halb- oder 
viertelbahnbreite Vorratsbahnrolle 14 verwendet wer- 
den soli. 

AnschlieBend wird der Motor 23 des Fordersy- 
stems 24 von der speichprogrammierbaren Steuerung 30 
29 uber den Antriebsregler 33 beaufschfagt, so daB der 
FOrderwagen 22 in der erforderlichen Richtung B 
solange bewegt wird, bis die von den Ultraschallsenso- 
ren 26; 27 gemessen Istwerte f; g mit den Sollwerten 
ubereinstimmen. 

Die Messung der Abstande f ; g erfolgt dabei durch 
die Ultraschallsensoren 26; 27 jeweils abwechselnd, um 1 
eine gegenseitige Beeirrflussung derselben zu vermei- 2 
den, und so schnell. daB man von einer kontinuierlichen 3 
Messung sprechen kann. Dieser Vorgang wird ebenfalls 40 4 
durch die speicherprogrammierbare Steuerung 29 5 
gesteuert. 6 

Nachdem die Abstande f, g zu den Seitenflachen 7 
34; 36 stimmen, wird der FOrderwagen 22 auf der 8 
Transporteinheit 19, z. B. mittels federbetatigter Klemm- 45 9 
elemente, die mittels Arbeitszylinder wahrend des Posi- 1 0 
tionierens geOffnet werden, arretiert und nachfolgend 1 1 
die Transporteinheit 1 9 weiter in Papierbahnlauf richtung 1 2 
A zum RoIlenwechsJer 1 verfahren, bis die Vorratsbahn- 13 
rolle 14 in eine Aufnahmeposrtion kommt, in welcher so 14 
diese von den Enden 9; 1 2 der Tragarme 6; 7 mittels der 1 5 
Spannkonen 13 aufgeachst und in die strichpunktierte 16 
obere Position E gebracht werden. 1 7 

Durch weiteres Verfahren der Transporteinheit 1 9 in 18 
Richtung A, entgegengesetzt zum Fdrdersystem 21, 55 19 
kann von dem Forderwagen 22 eine nahezu ver- 20 
brauchte Vorratsbahnrolle 1 6 - eine Restrolle in Position 21 
F aufgenommen - nachfolgend in Richtung A zum Fo> 22 



dersystem 21 Verfahren und auf dem FOrderwagen 22 
mittels des Fordersystems 21 in wellenparalleler Rich- 
tung B zu einem Papierlager gefordert werden. 

Werden von einem FOrderwagen 22 Vorratsbahn- 
rollen Weineren Durchmessers aufgenommen, so kon- 
nen auf dem FOrderwagen 22 nichtdargestellte 
Aufsatze aufgelegt werden. 

Es ist auch moglich, die FOrderwagen 22 hOhen- 
verstellbar auszubilden. 

ZusammengefaBt weist das Verfahren zum seitli- 
chen Lageerfassen folgende Merkmale auf: 

- jede Vorratsbahnrolle (14; 16) wird zwischen zwei 
gegenuberliegende Sensoren (26; 27) gebracht 
und ein seitlicher Abstand (f; g) zwischen einer Sei- 
tenfiache (34; 36) der Vorratsbahnrolle (14; 16) und 
dem zugeordneten Sensor (26; 27) wird jeweils 
gemessen, 

unterschiedlich groBe, auf eine Rollenbreite (i) 
angepaBte Sollwerte fQr den rechten und linken 
seitlichen Abstand (f; g) werden einer Auswerteein- 
heit (29) vorgegeben, 

in der Auswerteeinheit (29) werden Istwerte mit den 
eingegebenen Sollwerten zur Rollenbreite (i) und 
Rollenabstand (f; g) verglichen, 

bei Abweichung eines Istwertes des Rollenabstan- 
des (f ; g) vom Sollwert erfolgt mittels eines quer (B) 
zur Bahnlaufrichtung (A) verfahrbaren FOrderwa- 
gens (22) ein Positionieren der Vorratsbahnrolle 
(14; 16). 



35 Bezugszeichenliste 



Rollenwechsler 
Seitengestell 
Seitengestell 
Welle (2; 3 

Tragarm (4) 
Tragarm (4) 
Ende (6) 
Ende (6) 

Ende (7) 
Ende (7) 

Spannkonus (8, 9; 11, 12) 

Vorratsbahnrolle 

Rad (19) 

Vorratsbahnrolle 

Schiene 

Schiene 

Transporteinheit 
Rollenkettensystem 
FOrdersystem 
FOrderwagen 
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23 Motor (24) 

24 Rollenkettensystem 
25 

26 Sensor 

27 Sensor 

28 Rad (22) 

29 Steuerung, speicherprogrammiert 
30 

31 MaschinenleHstand 

32 Eingabe(31) 

33 Antriebsregler (23) 

34 Sertenflache(16) 

35 Initiator (19) 

36 Sertenflache(16) 

37 Fuhrung (28; 22) 

38 FOhrung (28; 22) 

39 Mitnehmer (22) 

40 Rotationsachse (14) 

41 Mitnehmer (22) 

42 Umfang(14) 
A Richtung(19) 
B Richtung (21) 
C Position (14) 
D Position (14) 
E Position (14) 
H Position (16) 

f Abstand (26; 34) 

g Abstand (27; 36) 

i Rollenbreite(14; 16) 
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Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet. daB nach Obereinstimmen des Istwertes 
des Rollenabstandes (f; g) mit dem errtsprechen- 
den Sollwert der Forderwagen (22) auf einer Trans- 
porteinheit (19) arretiert wird. 

Verfahren nach den Anspruchen 1 und 2, dadurch 
gekennzeichnet, daB nachfolgend der FOrderwa- 
gen (22) mit der Vorratsbahnrolle (14; 16) mittels 
der Transporteinheit in Bahnlaufrichtung (A) in Auf- 
nahmeposrtion bewegt und arretiert wind. 

Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die unterschiedlich groBen Sollwerte 
fOr den rechten und linken seitlichen Abstand (f ; g) 
auf eine halbbreite Oder viertelbreite Vorratsbahn- 
rolle (14; 16) angepa&t werden. 

Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB ein Betrag einer Differenz von Soil- 
werten for den rechten und linken Abstand (f; g) 
grdfter Oder gleich einer Breite einer Viertelbahn 
ist. 

Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet daB wahlweise ein Sollwert fur den rech- 
ten Oder linken Abstand (f; g) maschinenspezifisch 
vorgegeben ist und der zweite Sollwert auf die 
Breite der Vorratsbahnrolle (14) angepaBt ist. 



1 . Verfahren zum seitlichen Lageerfassen und Positio- 
nieren einer Vorratsbahnrolle (14; 16) innerhalb 
eines Rollenwechslers (1) mit folgenden Merkma- 
len: 
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jede Vorratsbahnrolle (14; 16) wird zwischen 
zwei gegenuberliegende Sensoren (26; 27) 
gebracht und ein seitlicher Abstand (f ; g) zwi- 40 
schen einer Seitenflache (34; 36) der Vorrats- 
bahnrolle (14; 16) und dem zugeordneten 
Sensor (26; 27) wird jeweils gemessen, 

unterschiedlich groBe, auf eine Rollenbreite (i) 45 
angepaBte Sollwerte fur den rechten und lin- 
ken seitlichen Abstand (f; g) werden einer Aus- 
werteeinheit (29) vorgegeben, 

in der Auswerteeinheit (29) werden istwerte mit so 
den eingegebenen Sollwerten zur Rollenbreite 
(i) und Rollenabstand (f ; g) verglichen, 

bei Abweichung eines Istwertes des Rollenab- 
standes (f ; g) vom Sollwert erfblgt mittels eines ss 
quer (B) zur Bahnlaufrichtung (A) verfahrbaren 
FOrderwagens (22) ein Positionieren der Vor- 
ratsbahnrolle (14; 16). 
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